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Annotatsiya: Ushbu maqolada o’zgarmas tokda ishlovchi dvigitelni 

o’zgaruvchan kenglik modulyatsiyasi yordamida boshqarilish sxemasi va dasturiy 

ta’minoti ishlab chiqildi. 

Kalit so‘zlar: modulyatsiya, dvigitel, motor, sikl, svetodiod, transistor, 

effektiv qiymat, amlituda qiymati.  

 

O’zgaruvchan kenglik modulyatsiyasi bu yuklamaga ko’ra kuchlanishning 

effektiv qiymatini chastota orqali boshqarishdir. O’zgaruvchan kenglik modulyatsiyasi 

televizor, kompyuter, telefon va h.k larning ekranining yorqinligini o’zgartirishda yoki 

dvigitellarning aylanish tezligini boshqarishda ishlatilinishi mumkin. Aytib o’tilgan 

qurilmalarni boshqa usulda ham boshqarish mumkin lekin bu usul qolgan boshqarish 

usullaridan quloyroqdir. 
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1-rasm. O’zgaruvchan kenglik modulyatsiyasining kuchlanish vaqt diagrammasi. 

O’zgaruvchan kenglik modulyatsiyasida kuchlanish amplitudasi o’zgarmas vaqt 

kengligi esa o’zgaruvchan bo’ladi. Kuchlanishning vaqt kengligini oshirish yoki 

qisqartirish orqali kuchlanishning effektiv qiymatini o’zgartirish mumkin lekin ushbu 

sikllar kata chastotada bo’lishi lozim. 1-rasmda o’zgaruvchan kenglik 

modulyatsiyasining kuchlanish vaqt diagrammasi berilgan. Birinchi holatda 

kuchlanishning davomiylik vaqti umumiy siklning 50% ini tashkil qiladi va 

kuchlanishning effektiv qiymati shunga mos holda umumiy kuchlanishning 50% ini 

ya’ni 2,5V ga teng. Umuman olganda o’zgaruvchan kenglik modulyatsiyasining 

effektiv kuchlanish qiymati quyidagi formula yordamida topiladi. 

𝑈𝑒𝑓𝑓 =
𝐶

𝑇
∗ 𝑈 

C – Kuchlanishning davomiylik vaqti 

T – kuchlanishning sikl davri 

U – Kuchlanishning amplituda qiymati 
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2-rasm. O’zgaruvchan kenglik modulyatsiyasi yordamida svetodiodning yorqinigini 

boshqarish sxemasi. 

 

3-rasm. O’zgaruvchan kenglik modulyatsiyasi yordamida o’zgarmas tokda ishlovchi 

dvigitelning aylanish tezligini boshqarish sxemasi. 

Ushbu sxemada dvigitelning aylanish yo’nalishi A0 va A3 pinlarga ulangan 

knopkalar orqali o’zgartiriladi. Aylanish tezligi esa A1 pinga ulangan potensiometr 

orqali amalga oshiriladi. Dvigitelning vali soat strelkai bo’ylab aylanganda Q1 va Q4 

tranzistorlar ochiladi, teskari aylanganda esa Q2 va Q3 tranzistorlar ochiladi. 

Ushbu sxemaning dasturi quyidagi dasturda yozilgan: 

int d; 

boolean a, b; 

void setup() { 

  // put your setup code here, to run once: 

pinMode(6, OUTPUT); 
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pinMode(9, OUTPUT); 

pinMode(A0, INPUT); 

pinMode(A1, INPUT); 

pinMode(A3, INPUT); 

} 

void loop() { 

  // put your main code here, to run repeatedly: 

a=digitalRead(A0); 

b=digitalRead(A3); 

d=analogRead(A1); 

if((a==1)&&(b==0)) 

  analogWrite(9, d); 

  digitalWrite(6, d); 

if((a==0)&&(b==1)) 

  analogWrite(6, d); 

  analogWrite(9, 0); 

if(((a==0)&&(b==0))||((a==1)&&(b==1))) 

 analogWrite(6, 0); 

 analogWrite(9, 0);  

} 
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